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Die folgenden Angaben smd den vom Anmelder eingereichten Unteriagen entnomnten 

Prufungsantrag genn. § 44 PatG ist gestellt 
@ Medizinisches Gerat 

(g) Medizinisches Gerdt, aufweisend eine mit einer Hatte- 
rung (5) verbundene Geratelcomponente (1), welche Hal- 
terung (5) relativ zueinander motorlsch bewegliche Ete- 
mente (7) umfalSt, und eine Steuer- und Recheneinheit 
(10), welche die motorischen Relativbewegungen der Ele- 
mente (7) steuert, wobei der Steuer- und Recheneinheit 
(10) Mittel (14 bis 17, 21 bis 27, 28) zugeordnet sind, wel- 
che die Festlegung von Raumlinien (13) mit unterschied- 
lichen Raumrichtungen gestatten, entlang denen die Ge- 
ratelcomponente (1) zumlndest indirekt mittets der Halte- 
rung (5) motorisch bewegbar ist. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein medizinisches Gerat, aufwei- 
send wenigstens eine mit einer Halterung verbundene Gera- 
tekomponente, welche Halterung relativ zueinander moto- 
risch bcwcglichc Elcmcntc umfaBt, und cine Stcucr- und 
Recheneinheit, welche die motorischen Relativbewegungen 
der Elemente steuert. 

Ein medizinisches Gerat der eingangs genannten Art ist 
beispielsweise ein verfahrbares C-Bogen-Rontgengerat, 
welches als GerStekomponente einen an einer Halterung an- 
geordneten C-Bogen aufweist, an dem ein eine Rontgen- 
strahlenqueUe und einen Rontgenstrahlenempfanger auf- 
weisendes Rontgensystem angeordnet sind. Der C-Bogen ist 
ftir RSntgenaufhahmen mit unterschiedlichen Projektions- 
richtungen iiblicherweise langs seines Umfanges verstellbar 
an der Halterung gelagert.. Die Halterung umfaBt in der Re- 
gel mehrere motorisch, relaliv zueinander bewegliche Ele- 
mente zur verlikdlen und horizonlalen Verstellung des C- 
Bogens. Auf diese Weise ist das C-Bogen-R6ntgengerat fur 
eine Vielzahl verschiedener medizinischer Untersuchungen 
an Patienten einsetzbar. 

Der Einsatz eines derartigen C-Bogen-R6ntgengerates ist 
jedoch dann problematisch bzw. mit groBen Schwierigkei- 
ten verbunden, wenn das Rontgengerat, beispielsweise fiir 
diagnostische Zwecke in der Orthopadie, fur eine Reihe von 
Rontgenaufhahmen von einem Korperteil eines Patienten 
eingesetzt werden soli, wobei das Rontgensystem des Ront- 
gengerates im Zuge der Rontgenaufnahmen moglichst grad- 
linig direkt oder indirekt endang einer Raumlinie verfahren 
werden soil. Ein geradliniges Verfahren des Rontgensy- 
stems beispielsweise entlang einer horizontal verlaufenden 
Raumlinie im Zuge einer Serie von Rontgenaufhahmen ist 
mit dem bekannlen C-Bogen-Rontgengerat namlich prak- 
dsch nicht moglich. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein me- 
dizinisches Gerat der eingangs genannten Art derart auszu- 
fuhren, daB die Geratekomponente des Gerates zumindest 
indirekt entlang einer Raumlinie gradlinig bewegbar ist 

Nach der Erfindung wird diese Aufgabe geldst durch ein 
medizinisches Gerat, aufyveisend eine mit einer Halterung 
verbundene Geratekomponente, welche Halterung relativ 
zueinander motorisch bcwcglichc Elcmcntc umfeBt, und 
eine Steuer- und Recheneinheit, welche die motorischen Re- 
lativbewegungen der Elemente steuert, wobei der Steuer- 
und Recheneinheit Mittel zugeordnet sind, welche die Fest- 
legung von Raumlinien mit unterschiedlichen Raumrichtun- 
gen gestatten, entlang denen die Geratekomponente zumin- 
dest indirekt mittels der Halterung motorisch bewegbar ist. 
Die Erfindung weist also Mittel auf, welche derart. mit der 
Steuer- und Recheneinheit des medizinischen Gerates, wel- 
che die motorische Verstellung der Elemente der Halterung 
steuert, zusammenwirken, daB Raumlinien mit unterschied- 
lichen Raumrichtungen bzw. unterschiedlicher Orientierung 
im Raum festlegbar sind. Da die festgelegten Raumlinien 
der Steuer- und Recheneinheit hinsichtlich ihrer Lage, bei- 
spielsweise in bezug auf ein Koordinatensystem, bekannt 
sind, besteht die Moglichkeit, die mit der Halterung verbun- 
dene Geratekomponente endang der festgelegten Raumli- 
nien gradlinig zu bewegen. Eine Vielzahl geradlinig verlau- 
fender Raumlinien kann dabei derart zusammengesetzt wer- 
den, daB sich als resultierende Raumlinie eine krummlinig 
verlaufende Raumlinie ergibt, entlang der die Geratekompo- 
nente bewegt werden kann. Die Geratekomponente muS im 
iibrigen nicht nolwendigerweise direkt, sondem kann auch 
indirekt endang der festgelegten Raundinie bewegt werden. 
D. h. es besteht die Moglichkeit eine Raumlinie festzulegen 
und die Geratekomponente entlang einer zu der festgelegten 
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Raumlinie parallelen Raumlinie zu bewegen. 

Eine besonders bevorzugte Ausfiihrungsform der Erfin- 
dung sieht vor, dafi die Mittel Sende- und Empfangseinrich- 
tungen umfassen, welche signaltragende Wellen, z. B. Ultra- 
-S schallweUen oder elektromagnetische Wellen, insbesondere 
InfirarotweUcn, scnden bzw. cmpfangcn. Eine oder mchrcrc 
Sendeeinrichtungen k5nnen beispielsweise an der Gerate- 
komponente bzw. an einem ftir die Steuerung der Verfahrbe- 
wegung der Geratekomponente maBgeblichen Bezugspunkt 
10 und die Empfangseinrichtungen an definierten Positionen 
innerhalb eines Raumes, in welchem das medizinische Ge- 
rat angeordnet ist und welchem ein Koordinatensystem ein- 
beschrieben ist, angeordnet sein. Die Positionen der Emp- 
fangseinrichtungen in dem Koordinatensystem sind der 
15 Steuer- und Recheneinheit bekannt. Wird die Geratekompo- 
nente mit der Sendeeinrichtung an einzelne markante Raum- 
punkte mittels der Steuer- und Recheneinheit gesteuert^ wel- 
che auf der Raumlinie, also der Bewegungslinie der Gerate- 
komponente, liegen sollen, konnen fiir jeden dieser Rauiu- 
20 punkte mittels Aussendung von signaltragenden Wellen 
durch die Sendeeinrichtungen, welche von den Empfangs- 
einrichtungen empfangen werden, die Koordinaten, bei- 
spielsweise anhand von Laufzeitmessungen, von der Steuer- 
und Recheneinheit in dem Koordinatensystem ermittelt wer- 
25 den. Die Koordinaten der Raumpunkte bilden die Stutz- 
punkte fur die Festlegung von Raundinien durch die Steuer- 
und Recheneinheit und werden von der Steuer- und Rechen- 
einheit gespeichert. 

Eine Variante der Erfindung sieht vor, daB das medizini- 
30 sche Gerat eine Vorrichtung aufweist, welche die von den 
Sendeeinrichtungen ausgesandten signaltragenden Wellen 
reflektiert. Im Falle dieser Variante der Erfindung kann bei- 
spielsweise auf die Anbringung von Sendeeinrichtungen an 
der Geratekomponente verzichtet werden. Die Sendeein- 
35 richtungen werden statt dessen wie die Empfangseinrichtun- 
gen in definierter Position innerhalb des das medizinische 
Gerat aufnehmenden Raumes bzw. des dem Raum einbe- 
schriebenen Koordinatensystems angeordnet. Bei der Fest- 
legung eines Raumpunktes einer Raumlinie reflektiert die 
40 beispielsweise an dem Bezugspunkt der Geratekomponente 
angeordnete oder an den Bezugspunkt der Geratekompo- 
nente gehaltene Vorrichtung die von den Sendeeinrichtun- 
gen ausgesandten signaltragenden Wellen, welche die Emp- 
fangseinrichtungen empfangen. Anhand von Laufzeitmes- 
45 sungen kann die Steuer- und Recheneinheit anschlieBend 
die Position, d. h. die Koordinaten der Vorrichtung bzw. des 
Bezugspunktes der Geratekomponente, in dem Koordina- 
tensystem ermitteln und zur Festiegung von Raundinien 
speichem. Die Sendeeinrichtungen sendai dabei vorzugs- 
50 weise Wellen unterschiedlicher Frequenz aus, um fiir die Hr- 
mittlung der Koordinaten des Bezugspunktes der Gerate- 
komponenie bzw. des Raumpunktes unierscheiden zu kon- 
nen, von welcher Sendeeinrichtung eine Welle ausgesandt 
wurde. 

55 Eine Variante der Erfindung- sieht vor, daB die Mittel die 
Stellung der Elemente der Halterung erfassende Positions- 
geber aufweisen, welche mit der Steuer- und Recheneinheit 
zusammenwirken. Auf diese Weise kann beispielsweise die 
Bestimmung der Koordinaten des Bezugspunktes der Gera- 

CO tekomponente, welcher fiir die Fesdegung einer Raumlinie 
von einer Ausgangsstellung aus mittels der Steuer- und Re- 
cheneinheit an einen Raumpunkt gesteuert wurde, der auf 
der Raumlinie liegen soU, entlang der die Geratekompo- 
nente zumindest indirekt bewegt werden soil, anhand der Si- 

65 gnale der Positionsgeber erfolgen, welche der Steuer- und 
Recheneinheit zugefiihrt werden. Die Steuer- und Rechen- 
einheit ermittelt und speichert anhand dieser Signale die Ko- 
ordinaten des Bezugspunktes bzw. des entsprechenden 
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Raumpunktes in dem Koordinatensystem. Der Steuer- und 
Recheneinheit ist dabei die AusgangsstcUung der Ilalterung 
und somit des Bezugspunktes der Geratekomponente in dem 
Koordinatensystem bekannt 

Nach einer Ausfuhrungsform der Erfindung umfassen die 
Mittcl zur Fcsticgung der Raumlinicn manucU und/odcrmit- 
tels eines FuBes betatigbare und/oder akustische Signale 
aufhehmende und verarbeitende Auslosemittel. Die Auslo- 
semittel werden immer dann betatigt, wenn ein mit der Hal- 
terung motorisch angefahrener Raumpunkt als Stutzstelle 
fUr eine Raumlinie festgehalten bzw. dessen Kocrdinaten in 
dem Koordinatensystem ermittelt und gespeichen werden 
soUen, Als mit der Steuer- und Recheneinheit zusammen- 
wirkende Auslosemittel sind mit akustischen Aufnahmemit- 
teln, z. B. Mikrophonen, versehene Sprachsteuerungen, ma- 
nuell beiatigbare Vorrichtungen, z. B. Bedieneinrichtungen, 
Tastaturen und Joysticks, oder FuBschalter moglich. 

Besonders bevorzugte Ausfuhrungsformen der Erfindung 
sehen vor, daB die Halterung einen mit mehrercn Elementen 
versehenen Geienkarm umfaBt, dessen Elemente relativ zu- 
einander motorisch beweglich sind, und daB die (jeratekom- 
ponente ein mit einer Rontgenstrahlenquelle und einem 
Rontgenstrahlenempfanger versehener C-Bogen ist. Ein 
derartig ausgefuhrtes medizinisches Gerat ist auf vorteil- 
hafte Weise fur eine Reihe von Rontgenaufiiahmen von ei- 
nem Korperteils eines Patienten endang einer geradlinigen 
Raumlinie gceignet, wie es beispielsweise fiir das medizini- 
sche Anwendungsgebiet der Qrthopadie M^unschenswert ist. 

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in den beigefiig- 
ten schematischen Zeichnungen daigesteUt. Es zeigen: 

Fig, 1 ein crfindungsgcmaBes medizinisches Gerat mit 
Sende- und Empfangseinrichtungen, 

Fig, 2 ein erfindungsgemafies Gerat mit einer Wellen re- 
flektierenden Voirichtung, und 

Fig, 3 ein erfindungsgemafies Gerat mit die Stellung der 
Elemente der Halterung erfassenden Positionsgebem. 

Die Fig. 1 zeigt in stark vereinfachter Darstellung ein er- 
findungsgemafies medizinisches Gerat Das medizinische 
Gerat ist im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispieles 
als R6ntgengerat ausgefQhrt. 

Das Rontgengerat weist als Geratekomponente einen mit 
einer Rontgenstrahlenquelle 2 und einem Rontgenstrahlen- 
empfanger 3 vcrschcncn C-Bogcn 1 auf, wclchcr ubcr cin 
Halteteil 4 mit einer als Geienkarm 5 ausgefUhrten Halte- 
rung verbunden ist. Der C-Bogen 1 ist in an sich bekannter 
Weise in dem Halteteil 4 langs seines Umfanges verstellbar 
gelagert (vgL Doppelpfeil a). 

Der Geienkarm 5 weist mehrere Elemente 7 auf, welche 
iiber Gelenke 8 miteinander verbunden sind. Jedes der Ge- 
lenke 8 weist einen Hlektromotor 9 auf. welcher derart mit 
dem jeweiligen Gelenk 8 zusanunenwirkt, daB die jeweils 
fest mit in den Figuren nichl naher dargesielllen, reladv zu- 
einanderbeweglichen Gelenkabschnitten der Gelenke 8 ver- 
bundenen Elemente 7 relativ zueinander motorisch beweg- 
lich smd. Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispieles 
resultieren die Reladvbewegungen der Elemente 7 aus einer 
motorisch gesteuerten Drehung der fest mit den Elementen 
7 verbundenen Gelenkabschnitte der Gelenke 8 um im we- 
sentlichen vertikal verlaufende Achsen A der Gelenke 8 
(vgl. Doppelpfeil a). 

Der Geienkarm 5 ist mit einem Gelenk 8 an einem Gera- 
tesockel 6 angeordnet und mit einem Element 7 mit dem 
Halteteil 4 des C-Bogens 1 verbunden. Das Halteteil 4 ist 
dabei derart gcgcn das in Rede stehende Element 7 gelagert, 
daB das Halteteil 4 zusammen mit dem C-Bogen 1 um eine 
nur schematisch angedeutete, wenigstens im wesentlichen 
horizontal verlaufende Achse B schwenkbar ist (vgl Dop- 
pelpfeil P). Das an dem Geratesockel 6 angeordnete Gelenk 



8 ist in nicht dargestellter Weise vertikal motorisch verstell- 
bar (vgl. Doppelpfeil b). 

Der Geratesockel 6 steht auf dem Boden eines das Ront- 
gengerat aufhehmenden Raumes und ist mit einer Steuer- 
5 und Recheneinheit 10 versehen, welche im Falle des vorlie- 
genden Ausfiihrungsbcispicls cincn handclsiiblichcn, nicht 
naher dargeslellten Rechner mit an sich bekannten Eingabe- 
mitteln und Speichermedien umfaBt. Die Steuer- und Re- 
cheneinheit 10 ist in nicht dargestellter Weise mit den Elek- 

10 tromotoren 9 der Gelenke 8 elektrisch verbunden. Die 
Steuer- und Recheneinheit 10 steuert die Elektromotore 9 
der Gelenke 8 dabei derart an, daB sich die Elemente 7 des 
Gelenkarmes 5 in Abhangigkeit von den vorgegebenen 
Steuerbefehlen in entsprechender Weise relativ zueinander 

15 bewegen und somit den C-Bogen 1 beispielsweise an die der 
Steuer- und Recheneinheit 10 vorgegebene Position verfah- 
ren. 

In Fig. 1 ist auBerdem in schematisch dargestellter Weise 
eine Patientenliege 11 gezeigL, auf der in nicht dargestellter 

20 Weise Patienten fur diagnostische Rontgenaufnahme gela- 
gert werden konnen. Das in Fig. 1 gezeigte Rontgengerat ist 
beispielsweise fur eine Reihe von Rontgenaufhahmen ent- 
lang einer Raumlinie vorgesehen, wie sie beispielsweise fiir 
orthopadische Untersuchungen von Korperteilen von Pa- 

25 tienten wiinschenswert sind. In Fig. 1 ist exemplarisch eine 
im vorliegenden Fall wiUkiirlich gewahlte. im wesentlichen 
horizontal gradlinig verlaufende Raumlinie 12 gezeigt, ent- 
lang der beispielsweise eine Serie von Rontgenaufnahmen 
angefertigt werden soil. Um dies zu ermoglichen, muB der 

30 C-Bogen 1 derart entlang einer zu der Raumlinie 12 paralle- 
len Raumlinie 13 bewegt werden, daB sich der Zentralstrahl 
ZS eines von der Rontgenstrahlenquelle 2 zu dem Rontgen- 
strahlenempfanger 3 verlaufenden Rontgenstrahlenbiindels 
bei der Bewegung des C-Bogens 1 entiang der Raumlinie 13 

35 geradlinig entiang der Raumlinie 12 bewegt. Im Falle des 
vorliegenden Ausfiihrungsbeispieles steht der Zenu-alstrahl 
ZS rechtwinklig auf der Raumlinie 12. 

Um also den Zentralstrahl ZS moglichst geradlinig ent- 
iang der Raumlinie 12 bewegen zu konnen, muB die Raum- 

40 linie 13 festgelegt werden, entiang der sich der C-Bogen 1 
zumindest indirekt geradhnig bewegt. Zur Festiegung der 
Raumlinie 13 und somit auch der Raumlinie 12 sind im 
Falle des in Fig. 1 gczcigtcn Ausfuhrungsbcispiclcs Mittcl 
in Form einer Sendeeinrichtung 14 und dreier Empfangsein- 

45 richtungen 15 bis 17 vorgesehen. Die Sendeeinrichtung 14 
ist im FaUe des vorliegenden Ausfiihrungsbeispieles an dem 
Halteteil 4 des C-Bogens 1 angeordnet. Die Sendeeinrich- 
tungen 15 bis 17 sind an definierten Stellen in dem das RQni- 
gengerat aufhehmenden Raum angeordnet. Sowohl die Sen- 

50 deeinrichtung 14 als auch die Empfangseinrichtungen 15 bis 
17 sind in nicht dargestellter Weise mit der Steuer- und Re- 
cheneinheit 10 zur tJbersendung von Infonuationen bzw. 
Sleuerbefehle elekuisch verbunden. 
Die Empfangseinrichtungen 15 bis 17 nehmen beziiglich 

55 eines dem Raum einbeschriebenen bzw. dem Rontgengerat 
zugeordneten, im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbei- 
spieles kartesischen Koordinatensystems eine definierte, der 
Steuer- und Recheneinheit 10 bekannte Position ein, d. h. 
der Steuer- und Recheneinheit 10 sind die Koordinaten der 

60 Empfangseinrichtungen 15 bis 17 in dem kartesischen Ko- 
ordinatensystem bekannt. 

Tm Festiegung der Raumlinie 13, was im Falle des vor- 
liegenden Ausfiihrungsbeispieles durch entsprechende Aus- 
wahl zweicr Raumpunkte, durch welche die Raumlinie 13 

65 verlaufen soli, erfolgt, umfassen die Mittel an die Sieuer- 
und Recheneinheit 10 angeschlossene Auslosemittel. Die 
Auslosemittel werden im Falle des vorliegenden Ausfiih- 
rungsbeispieles von einer Tastatur 18, einem FuBschalter 19 
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und nicht naher dargesteDten mit der Steuer- und Rechen- 
einheit 10 zusammenwirkenden Mitteln zur Sprachsteue- 
ning gebildet. Die Mittel zur Sprachsteuerung weisen im 
Falle des vorliegenden Ausfuhningsbeispieles ein Mikrofon 
20 auf, iiber das akustische Sprachbefehle zur an sich be- 
kanntcn sprachgcstcucrtcn Bcdicnung dcr Stcucr- und Rc- 
cheneinheit 10 akustisch erfaSi werden kdnnen. Die AuslO- 
semittel konnen dabei parallel bzw. altemativ zueinander 
eingesetzt werden. 

Beabsichtigt beispielsweise ein Arzt eine Reihe von 
RSntgenaufhahmen entlang der Raumlinie 12 anzufertigen, 
kann er mittels der Auslosemittel, welche Teil der Eingabe- 
mittel der Steuer- und Recheneinheit 10 sein konnen, oder 
separat ausgefiihrter Steuermittel der Steuer- und Rechen- 
einheit 10 den C-Bogen 1 derart verfahren, daB der Zentral- 
strahl ZS des Rontgenstrahlenbiindels die gewiinschte Be- 
wegungslinie, also die Raumlinie 12, in einer Ausgangsstel- 
lung schneidet. Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbei- 
spieles enlsphchl dies der Posidon des C-Bogens 1 bzw. des 
Haiteteiis 4 mit der Sendeeinrichtung 14 an dem Raumpunkt 
PL Zur Ermitdung der Koordinaten des Raumpunktes PI, 
welche fur die Festlegung der Raundinie 13 erforderlich 
sbd, endang der der C-Bogen 1 zumindest indirekt bewegt 
werden soli, wird mittels eines der altemativ zur Verfugung 
stehenden Auslosemittel die Sendeeinrichtung 14 iiber die 
Steuer- und Recheneinheit 10 zur Abgabe einer signaltra- 
genden elektromagnedschen Welle veranlaBt. Die zum 
Empfang signaltragender elektromagnetischer Wellen ge- 
eigneten Empfangseinrichtungen 15 bis 17 empfangen die 
von der Sendeeinrichtung 14 abgegebene signaltragende 
elektromagnctische Welle. Anhand von Laufzeitmessungen 
der signaltragenden elektromagnedschen Welle zwischen 
der Sendeeinrichtung 14 und den Empfangseinrichtungen 
15 bis 17 kann die mit der Sendeeinrichtung 14 und den 
Empfangseinrichtungen 15 bis 17 verbundene Steuer- und 
Recheneinheit 10 aufgrund der bekannten Lage der Emp- 
fangseinrichtungen IS bis 17 in dem kartesischen Koordina- 
tensystem die Koordinaten des Raumpunktes PI ermitteb. 
Die Koordinaten des Raumpunktes PI werden in einem an 
sich bekannten Speichermedium der Steuer- und Rechenein- 
heit 10 gespeichert. AnschlieBend bewegte der Arzt den C- 
Bogen 1 bzw. den Zentralstrahl ZS an eine zweite Posidon, 
an dcr die Ictztc Aufhahmc dcr Scric von Rdntgcnaufhah- 
men von dem Patienten erfolgen soil. Die Bewegung des C- 
Bogens 1 wird dabei wiederum durch die Steuer- und Re- 
cheneinheit 10 gesteuert, welche die Elektromotore 9 der 
Gelenke 8 des Gelenkarmes 5 zur Ausfiihrung der Bewe- 
gung entsprechend ansteuert. Im Falle des vorliegenden 
Ausfiihrungsbeispieles entspricht dies der Position des C- 
Bogens 1 bzw. des Haiteteiis 4 mit der Sendeeinrichtung 14 
an dem Raumpunkt P2. Wie in zuvor beschriebener Weise 
werden durch Aussendung einer signaliragenden eleklroina- 
gnetischen Welle durch die Sendeeinrichtung 14, welche die 
Empfangseinrichtungen 15 bis 17 empfangen. und anhand 
von Laufzeitmessungen die Koordinaten des Raumpunktes 
P2 bestinmit, Nach Ermitdung und Speicherung der Koordi- 
naten des Raumpunktes P2 kann die Steuer- und Rechenein- 
heit 10 in eindeutiger Weise die Raumlinie 13 durch die 
Raumpunkte PI und P2 legen, entlang der sich das Halteteil 
4 bzw. die an dem Halteteil 4 angeordnete Sendeeinrichtung 
14 und somit in indirekter Weise der C-Bogen 1 fiir die 
Rontgenaufhahmen bewegen soil. Fiir die geradlinige Be- 
wegung des C-Bogens 1 endang der Raumlinie 13 berechnet 
die Steuer- und Recheneinheit 10 im iibrigen weitere Zwi- 
schenwerte. 

Nach Fesdegung der Raumlinie 13 kann also der C-Bo- 
gen 1 in definierter Weise zumindest indirekt geradlinig ent- 
lang der Raumlinie 13 zur Anfertigung einer Serie von 



Rontgenaufnahmen endang der Raumlinie 12 verfahren 
werden, wobei die Elektromotore 9 der Gelenke 8 des Ge- 
lenkarmes 5 fiir die Relativbewegungen der Elemente 7 ent- 
sprechend von der Steuer- und Recheneinheit 10 angesteuert 
5 werden. 

Die F^, 2 zcigt cine zwcitc Ausfiihrungsform des crfin- 
dungsgem^en medizinischen GerStes. Bei dem in Fig. 2 
dargestellten medizinischen Gerat handelt es sich im we- 
sentlichen um das in Fig. 1 dargestellte Rontgengerat. Kom- 

10 ponenten des Rontgengerates aus Fig. 2, welche mit Kom- 
ponenten des R5ntgengerates aus Fig. 1 im wesentlichen 
bau- und funktionsgleich sind, sind mit gleichen Bezugszei- 
chen versehen. 
Bei dem Rontgengerat aus Fig. 2 sind im Unterschied zu 

15 dem ROntgengerSt aus Fig. 1 mehrere Sendeeinrichtungen 
21, 23, 25 und Empfangseinrichtungen 22, 24, 26 vorhan- 
den, wobei jeder Sendeeinrichtung 21, 23, 25 genau eine 
Empfangseinrichtungen 22, 24, 26 zugeordnet ist. Die 
Sende- und Empfangseinrichtungen 21 bis 26 sind an defi- 

20 nierten Stelien in dem das Rontgengerat aufnehmenden 
Raum angeordnet, d. h. die Koordinaten der Sende- und 
Empfangseinrichtungen 21 bis 26 sind der Steuer- und Re- 
cheneinheit 10 in bezug auf das kartesische Koordinatensy- 
stem bekanni. Im Unterschied zu dem in Fig. 1 gezeigten 

25 Ausfiihningsbeispiel ist an dem Halteteil 4 anstelle einer 
Sendeeinrichtung eine Vorrichtung 27 angeordnet, welche 
die von den Sendeeinrichtungen ausgesandten Wellen rc- 
flektieren kann. 
Bei der Fesdegung der Raumlinie 13 durch die beiden 

30 Raumpunkte PI und P2 wird derart vorgegangen, daB mit- 
tels der Steuer- und Recheneinheit 10 zunachst der C-Bogen 
1 an die entsprechenden Posidon gefahren wird, von der aus 
die Serie von Rontgenaufhahmen endang einer gewiinsch- 
ten Raumlinie, namlich der Raumlinie 12, erfolgen soil. Im 

35 Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispieles befindet sich 
der C-Bogen 1 bzw. das Halteteil 4 an der Posidon des 
Raumpunktes PI. Zur Ermitdung der Koordinaten des 
Raumpunktes PI werden mit Hilfe eines der Auslosemittel 
die Sendeeinrichtungen 21, 23 und 25 zur Abgabe signaltra- 

40 gender elektromagnetischer Wellen veranlaBt. Die signaltra- 
genden elektromagnedschen Wellen werden an der Vorrich- 
tung 27 reflektiert und von den Empfangseinrichtungen 22, 
24 und 26 empfangen. Um untcrschcidcn zu konnen, wclchc 
Welle von welcher Sendeeinrichtung 21, 23, 25 ausgesandt 

45 wurde, senden die Sendeeinrichtungen 21, 23, 25 in der Re- 
gel Wellen unterschiedlicher Frequenz aus. Auf diese Weise 
konnen die Empfangseinrichtungen 22, 24, 26 eindeutig 
feststellen, von welcher Sendeeinrichtung eine an der Vor- 
richtung 27 refiektierte elektromagnctische Welle ausgegan- 

50 gen ist, so daB anhand von Laufzeitmessungen, beispiels- 
weise anhand der Laufeeit der Welle zwischen der Sende- 
einrichtung 21 und der Enipfangseinrichtung 22, mittebi der 
Steuer- und Recheneinheit 10 die Koordinaten des Raum- 
punktes PI in dem kartesischen Koordinatensystem be- 

55 stimmt werden konnen. Die Koordinaten werden in einem 
Speichermedium der Steuer- und Recheneinheit 10 zur Fest- 
legung der Raumlinie 13 gespeichert. AnschlieBend wird 
der C-Bogen 1 mittels der Steuer- und Recheneinheit 10 an 
die Endposition fiir die Serie von Rdntgenaufiiahmen ver- 

CO fahrcn, welcher fiir den C-Bogen 1 bzw. die Vorrichtung 27 
des Haiteteiis 4 die Lage des Raumpunktes P2 entspricht. 
Die Ermitdung der Koordinaten des Raumpunktes P2 er- 
folgt in der zuvor beschriebenen Weise durch Aussendung 
signaltragender elektromagnetischer Wellen der Sendeein- 

65 richtung 21, 23, 25, der Reflexion der elektromagnedschen 
Wellen an der Vorrichtung 27. dem Empfang der elektroma- 
gnedschen Wellen durch die Empfangseinrichtungen 22, 24, 
26 und der Auswertung deren Laufzeit. Durch die beiden 
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Raumpunkte PI, P2 ist also die Raumlinie 13 festgelegt, ent- 
lang dcr die Vorrichtung 27 des Ilalteteils 4 bzw. indirckt der 
C-Bogen 1 bewegt werden kann, so daB eniiang der der 
Raumlinie 13 parallelen Raumlinie 12 eine Serie von Ront- 
genaufhahmen von einem Korperteil eines in Fig. 2 nicht 5 
dargcstclltcn Paticntcn moglich ist. Dcr Zcntralstrahl ZS be- 
wegt sich dabei geradlinig eatlang der Raumlinie 12. 

Die Vonichtung 27 muB im iibrigen nicht notwendiger- 
weise an dem Halteteil 4 angebracht sein. Die Vorrichtung 

27 kann zur Ennittlung der Koordinaten eines fur die Ver- 10 
stellung des C-Bogens 1 maBgeblichen Bezugspunktes auch 
nur an den Bezugspunkt gehalten werden und anschlieBend 
bei Seite gelegt werden. 

Als signaltragende elektromagnetische Wellen zur Be- 
stimmung der Koordinaten von Raumpunkten kommen bei- i5 
spielsweise lichtwellen oder Infrarotwellen in Frage. Unter 
einer signal tragenden Welle ist dabei eine modulierte Welle 
zu verstehen. 

Die Sende- bzw. Empfangseinrichtungen 21 bis 26 des 
Rontgengerates aus Fig. 2, wie auch die Sendeeinrichtung 20 
14 bzw. die Empfangseinrichtungen 15 bis 17 des Rontgen- 
gerates aus Fig. 1 mussen jedoch nicht notwendigerweise 
elektromagnetische Wellen, sondern konnen auch Ultra- 
schall wellen senden bzw. empfangen. 

Desweiteren mussen im Falle des Ausfuhrungsbeispieles 25 
gemaB Fig. 1 nicht drei Empfangseinrichtungen und im 
Falle des Ausfuhrungsbeispieles gcmaB Fig. 2 drei Sende- 
und Empfangseinrichtungen vorhanden sein. Eine derartige 
Anzahl von Empfangseinrichtungen ist nur dann notwendig, 
wenn die Koordinaten eines Raumpunktes ermittelt wenlen 30 
sollen. Ist cs nur crforderlich, die Koordinaten cincs Punktes 
in einer Ebene zu ennitteln, geniigt auch eine geringere An- 
zahl von Sende- bzw. Empfangseinrichtungen. 

Im Falle des Ausfuhrungsbeispieles gemaB Fig. 1 kann 
anstelle der Sendeeinrichtung 14 auch eine Empfangsein- 35 
richtung an dem Halteteil 4 angeordnet sein. In diesem Falle 
sind entsprechende drei Sendeeinrichtungen an definierten 
Stellen in dem das Rontgengerat aufnehmenden Raum ange- 
ordnet. 

Die Fig. 3 zeigt eine dritte AusfUhrungsform des erfin- 40 
dungsgemaBen medizinischen Gerates. Bei dem in Fig, 3 
dargestellten medizinischen Gerat handelt es sich im we- 
scntlichcn um das in Fig. 1 dargcstclltc Rontgengerat 

Im Unierschied zu dem R6ntgengerat aus Fig. 1 weist das 
Rontgengerat gemaB Fig. 3 jedoch keine Sende- und Emp- 45 
fangseinrichtungen auf. Zur Positionsbestimmung eines an 
dem Halteteil 4 willkiirlich gewahlten Bezugspunktes BP 
sind den Elektromotoren 9 der Gelenke 8 Positionsgeber 28 
zugeordnet, welche mit der Steuer- und Recheneinheit 10 
elektrisch verbunden sind. Anhand der von den Positionsge- 50 
bem 28 abgegebenen Signale kann die Steuer- und Rechen- 
einheit 10 stels die Lage des Bezugspunktes BP in dem kar- 
tesischen Koordinatensystem ennitteln. 

Zur Festlegung der Raumlinie 13, entlang der der Bezugs- 
punkt BP geradlinig bewegt werden soil, so daB sich der 55 
ZentralstrahlZS des Rontgenstrahlenbiindels geradlinig ent- 
lang der zu der Raumlinie 13 parallelen Raumlinie 12 be- 
wegt, wird der C-Bogen 1 mittels der Steuer- und Rechen- 
einheit 10 an eine erste Position gefahren, welche den Aus- 
gangspunkt fur die geradlinige Bewegung des Zentralstrah- CO 
les ZS zur Rontgenuntersuchung eines Patienten in Form ei- 
ner Reihe von Rontgenaufnahmen bildet. Im Falle des vor- 
liegenden Ausfuhrungsbeispieles entspricht die Lage des 
Bezugspunktes BP dabei der Lage des Raumpunktes PI . Die 
Steuer- und Recheneinheit 10 kann dabei bei Betatigung ei- 65 
nes der Auslosemittel iiber die Signale der Positionsgeber 

28 die kartesischen Koordinaten des Bezugspunktes BP 
bzw. des Raumpunktes PI ermitteln. AnschlieBend wird der 
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C-Bogen 1 in die Endstellung fur die geradlinige Bewegung 
entlang der Raumlmie 12 bzw. 13 gebracht, wobei im Falle 
des vorliegenden Ausfuhrungsbeispieles der Bezugspunkt 
BP in dem Raumpunkt P2 zum liegen kommt. Bei Betati- 
gung eines der Auslosemittel kann die Steuer- und Rechen- 
einheit 10 anhand dcr Signale dcr Positionsgeber 28 wic- 
derum die Koordinaten des Bezugspunktes BP bzw. des 
Raumpunktes P2 feststellen und die Raumlinie 13 durch die 
Raumpunkte PI und P2 festlegen. 

Es wild also deutlich, daB mit Hilfe der Signale der Posi- 
tionsgebera 28 der Gelenke 8 eine Raumlinie festgelegt 
werden kann, entlang der der C-Bogen 1 zumindest indirekt 
bewegt werden kann, wobei Serien von Rontgenaufnahmen 
von einem Patienten entlang einer zu der festgelegten 
Raumlinie parallelen Raumlinie angefertigt werden kfinnen. 

Die Halterung der Geratekomponente muB im iibrigen 
nicht notwendigerweise als Gelenkarm 5, sondern kann bei- 
spielsweise auch als Teleskoparm ausgefuhrt sein. 

Desweiteren muB die Geratekomponente nicht C-bogen- 
fbrmig, sondem kann auch andersartig ausgebildet sein. 

Das medizinische (jerat kann anstatt auf am Boden auch 
an der Decke oder der Wand eines Raumes angeordnet sein. 

Im Falle der vorstehend beschriebenen Ausfiihrungsbei- 
spiele wurde jeweils nur eine Raumlinie 13 festgelegt Im 
Rahmen der Erfindung ist es jedoch moglich mehrere 
Raumlinien mit unterschiedlichen Raumrichtungen festzu- 
legen, welche nicht notwendigerweise horizontal verlaufen 
mussen. 

Das erfindungsgemafie medizinische Gerat ist vorstehend 
als Rontgengerat ausgefuhrt. Das erfindungsgemafie medizi- 
nische Gerat muB jedoch nicht notwendigerweise ein Ront- 
gengerat sein. 

Patentanspriiche 

1. Medizinisches Gerat, aufweisend eine mit einer 
Halterung (5) verbundene Geratekomponente (1), wel- 
che Halterung (5) relativ zueinander motorisch beweg- 
liche Elemente (7) umfaBt und eine Steuer- und Re- 
cheneinheit (10), welche die motorischen Relativbewe- 
gungen der Elemente (7) steuert, wobei der Steuer- und 
Recheneinheit (10) Mittel (14 bis 17, 21 bis 27, 28) zu- 
geordnet sind, wclchc die Fcsdcgung von Raumlinien 
(13) mit unterschiedlichen Raumrichtungen gestatten, 
entlang denen die Geratekomponente (1) zumindest in- 
direkt mittels der Halterung (5) motorisch bewegbar 
ist. 

2. Medizinisches GerSt nach Anspruch 1, bei dem die 
Mittel Sende- und Empfangseinrichtungen (14 bis 17, 
21 bis 26) umfassen, welche signaltragende Wellen 
senden bzw. empfangen. 

3. Medizinisches Geriit nach Anspruch 2, welches eine 
Vorrichtung (27) aufweist, welche die von den Sende- 
einrichtungen (21, 23, 25) ausgesandten signaltragen- 
den Wellen reflektiert 

4. Medizinisches Gerat nach Anspruch 1, bei dem die 
Mittel die Stellung der Elemente (7) erfassende Positi- 
onsgeber (28) aufweisen, welche mit der Steuer- und 
Recheneinheit (10) zusammenwirken. 

5. Medizinisches Gerat nach einem der Anspriiche 1 
bis 4, bei dem der Steuer- und Recheneinheit (10) zur 
Fesdegung der Raumlinien manuell und/oder mittels 
eines FuBes betatigbare und/oder akustische Signale 
aufnehmende und verarbeitende Auslosemittel (18, 19, 
20) zugeordnet sind. 

6. Medizinisches Gerat nach einem der Anspriiche 1 
bis 5, bei dem die Halterung ein mit mehreren Elemen- 
ten (7) versehener Gelenkarm (5) ist. 
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7. Medizinisches Gerat nach einem der Anspriiche 1 
bis 6, dessen Geratekomponente ein mit einer Rontgen- 
strahlenquelie (2) und einem Rdntgenstrahlenempfan- 
ger (3) versehener C-Bogen (1) ist. 
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